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(54) Title: METHOD FOR CONTROLLING AN AUTOMATIC DEVICE FOR CLEANING A SURFACE IMMERSED IN LIQ- 
UID AND A CORRESPONDING CLEANING DEVICE 

(54) Titre : PROCEDE DE PILOTAGE DXJN APPAREIL DE NETTOYAGE AUTOMATIQUE DTJNE SURFACE IMMERGEE 
DANS UN LIQUIDE, ET APPAREIL DE NETTOYAGE CORRESPONDANT 

(57) Abstract: The invention relates to a method for 
controlling an automatic device for cleaning a surface 
immersed in liquid and to a corresponding cleaning device 
consisting in detecting the change of the device tilt angle 
corresponding to the travel thereof through a concave 
junction area between two inunersed surface sections (30, 
31) inclined with respect to each other provided that at 
least one change of the device tilt angle is detected and in 
initiating a specific cleaning procedure for said junction 
area. A device for canying out the inventive method is 
also disclosed. 

(57) Abrege : Linvention conceme un proc6d6 de pilotage 
d'un appareil de nettoyage automatique d'une surface im- 
merg6e dans un liquide. On d^tecte les changements d'in- 
clinaison de I'appareil correspondant h son passage sur une 
zone de jonction concave enlre deux portions (30, 31) de 
la surface immerg^ inclinSes I'une par rapport k I'autre, 
sous condition au moins qu'un changement d'inclinaison de 
I'appareil soil d6tect6, on d^lenche une procedure de net- 
toyage sp^ifique de zone de jonction. L'invention s'6tend 
k un appareil permettant la mise en oeuvre de ce proc6d6. 
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En ce qui concerne les codes a deux lettres el auires abrevia- 
Hons, se referer aux "Notes explicatives relatives aux codes et 
abreviations" figurant au debut de chaque numero ordinaire de 
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PROCEDE DE PILOTAGE D'UN APPAREIL DE NETTOYAGE 
AUTOMATIQUE D'UNE SURFACE IMMERGEE DANS UN LIQUIDE, ET 

APPAREIL DE NETTOYAGE CORRESPONDANT 



L'invention conceme un proc6de de pilotage d'un appareil de 
nettoyage automatique d'xine surface immerg6e dans iin liquide, en particulier parois 
lat6rales et de fond dW bassin de piscine. On connait deja des appareils de 
nettoyage automatique de surfaces immerg^es dans un liquide, comprenant : 

- un chassis portant un dispositif de filtration du liquide, 

- des organes d'entrainement du chassis sur la surface a 

nettoyer, 

- des moyens moteurs portes par le chassis et agenc6s pour 
transmettre xin mouvement moteur i au moins une partie des orgaaes 
d*entrameinent, 

- des moyens 61ectroniques de commande des moyens 
moteurs selon un ou plusiexirs programmes de nettoyage predetermines adaptes pour 
optimiser la duree et I'efficacite du nettoyage r6alis6. 

En particulier, le brevet US 4,162,557 d6crit un appareil de 
nettoyage comprenant des moyens moteurs 61ectriques reversibles commandes par 
un gen6rateur d'impulsions aleatoires qui engendre, a frequence, aleatoire des 
inversions du sens du courant d'alimentation de ces moyens moteurs. 

Le brevet US 5,507,058 decrit un appareil de nettoyage de 
piscine dote d'lm capteur de detection d'inclinaison qui est utilise par le systeme 
comme d6tecteur d'un changement de surface nettoyee ou comme confirmation 
d'un deplacement d€}k evalu^ par le detecteur de deplacement. Le detecteur 
d'inclinaison peut 6galement etre utilise afin de programmer, au sein de la carte de 
commande, des actions specifiques telles que des changements de direction de 90 
ou 180 degres. 

Le brevet US 6,299,699 decrit un appareil et un procede pour 
nettoyer xme piscine, Tappareil 6tant dote d'lm capteur qui permet de detecter un 
changement d*inclinaison afin d'evaluer les changements d'inclinaisons des 
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diff6rentes parois de la piscine et de pennettre k Tappareil de reconnaitre le type de 
parois sur lequel il se d6place afin d'optimiser la dur6e et/ou la trajectoire de 
nettoyage. 

Un autre appareil automatique decrit dans le brevet 

5 FR-2.567.552 comporte quant a lui, en combinaison, des moyens d'inversion 
s6quentielle du sens du courant d'alimentation des moyens moteurs aptes k 
provoquer des inversions periodiques desdits moyens moteurs, et des moyens 
dlnterruption s6quentielle des moyens d'alimentation du moteur 61ectrique de la 
pompe aptes a provoquer des arrets periodiques de ladite pompe. 

10 Par ailleurs, certains des appareils actuels sont con9US pour 

augmenter Tefficacite du nettoyage au niveau de la ligne d'eau qui constitue une 
zone n6cessitant un nettoyage sp6cifique. Ainsi, k titre d'exemple, Tappareil d6crit 
dans le brevet FR 2.567.552 precite comporte un flotteur et un moteur adapt6s et 
positionn6s povir desequilibrer cet appareil lorsqu'il se trouve au niveau de la ligne 

15 d'eau de fa9on k conditionner un d6placement lateral dudit appareil le long de cette 
ligne d'eau, et k favoriser le nettoyage de cette demi^re. 

Par centre, il n'existe k Theure actuelle aucun appareil de 
nettoyage permettant d*obtenir un nettoyage efficace des zones de jonctions 
concaves entre portions d'inclinaisons differentes de la surface immerg6e, telles que 

20 les pieds des parois laterales des bassins. Ces zones de jonction concaves 
constituent pourtant des endroits ou les salissures s'accumulent, et sont, en outre, 
moins bien nettoy6es que les portions courantes des parois du fait de Tinclinaison de 
Tappareil lors de son transfert entre les deux portions d'inclinaisons differentes 
(parol lat^rale et fond par exemple). 

25 La pr6sente invention vise k combler cette lacxme et a pour 

objectif principal de foumir un appareil de nettoyage apte k nettoyer avec efficacite 
les zones de jonction entre deux portions de surface immerg6e d'inclinaisons 
differentes. 

Un autre objectif de Tinvention est de foumir ce r^sultat avec 
30 des modifications mat6rielles minimes voire nuUes. 
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A cet effet, rinvention vise iin proc6de de pilotage d*un 
appareil de nettoyage tel que decrit ci-dessus, comprenant en outre une operation 
qui consiste k detecter les changements d'inclinaison de I'appareil correspondant k 
son passage sur une zone de jonction concave entre deux portions de la surface 
5 immergee inclinees Tune par rapport a Tautre. 

Le proc6d6 est caract6ris6 en ce que sous condition qu'au 
moins un changement d'inclinaison de Tappareil soit detecte, une procedure de 
nettoyage specifique de la zone de jonction est declench^e et qui consiste en au 
moins deux inversions de sens d'entratnement de Tappareil, avec au moins une 
10 inversion sur chaque portion de surface, de sorte que T appareil passe au moins trois 
fois sur la zone de jonction concave, d*une portion k Tautre de la surface 
immerg6e.. 

Selon rinvention, Tappareil de nettoyage est done con9u, lors 
de chaque transfert entre deux portions de surface d*inclinaisons diff6rentes 

15 -notanunent deux parois contigues telles que paroi de fond et paroi laterale- povir 
efiectuer au moins une fois une procedure de nettoyage specifique consistant a faire 
ex6cuter audit appareil au moins un trajet aller-retour suppl6mentaire au cours 
duquel il balaye au moins deux fois supplementaires les surfaces de la zone de 
jonction de ces portions. 

20 Par consequent, la baisse d*efncacit6 resultant de Tinclinaison 

de Tappareil lors de son transfert et de Taugmentation de distance entre les entrees 
d*eau inf6rieures du dispositif de filtration et la surface immergee se trouve 
compensee par une multiplication du nombre de balayages, par ledit appareil, de la 
zone de jonction. 

25 A Tissue de chaque procedure de nettoyage sp6cifique, on 

reprend la proc6dure de nettoyage normale. Ainsi, le changement d*inclinaison pent 
6tre associ6 k une ou plusieiirs condition(s), par exemple ime ou plusieurs 
temporisation(s) ou \m seuil maximirai de fi-6quence des changements d'inclinaison 
ou autre, permettant d*6viter d'une part que Tappareil n'ex^cute que des procedures 

30 de nettoyage sp^cifiques, et, d^autre part, de faire en sorte que Tappareil nettoie 
essentiellement les zones de jonction concaves les plus sales. La logique de 
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commande peut etre aussi adapt6e pour r6aliser un nettoyage efficace des zones de 
jonction concaves form6es par les marches d'escalier, 

Avantageusement et selon rinvention, Tappareil comprenant 
au moins un capteur dinclinaison adapts pour changer d'6tat lorsque rinclinaison de 
5 Tappareil par rapport k Thorizontale passe par une valeur d'angle de reference 
pr6d6terminee, et les moyens 61ectromques de commande des moyens moteurs etant 
adaptes pom* pouvoir commander une inversion de sens dentrainement des organes 
d'entrainement par les moyens moteurs, la procedure de nettoyage specifique 

comprend T^tape suivante : 
10 (1) aprds detection d'un changement d'etat d*au moins un 

capteur d'inclinaison, on commande une inversion de sens d'entrainement des 

organes d'entrainement par les moyens moteurs. 

Dans une premiere variante de realisation conforme a 

rinvention, Tappareil comprenant un unique capteur d'inclinaison, la procedure de 
15 nettoyage specifique comprend, apr6s T^tape (1), T^tape suivante : 

(2) aprfes une p6riode de temps pr6d6tenninee ti, on 

conmiande une nouvelle inversion de sens d'entrainement des organes 

d'entrainement par les moyens moteurs, la valeur de cette periode de temps 

pred6teraiinee ti etant suffisamment importante pour permettre le passage de 
20 Tappareil d'une portion a Tautre de la surface immerg6e (c'est-a-dire son retour sur 

la portion de surface sur laquelle il se deplayait initialement), mais suflBsamment 

faible pour que ladite nouvelle inversion de sens d'entrainement ait pour effet de 

diriger Tappareil a nouveau vers ladite zone de jonction, 

Avantageusement et selon rinvention, on d6clenche une 

25 temporisation de mesure de ti lors de Tetape (1). 

Avantageusement et selon rinvention, ti est inferieure a 
10 secondes, et notamment est comprise entre 2 secondes et 4 secondes. 

Dans une deuxieme variante de realisation de I'invention, 
Tappareil comprenant : 
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- au moins un premier capteur d'inclinaison adapts pour 
d6tecter le d6placement de Tappareil sur Tune, dite premiere portion, desdites 
portions de surface, 

- au moins un deuxieme capteur d^inclinaison adapte pour 
5 detecter le deplacement de Tappareil sur la deuxieme portion de siuf ace, 

la procedure de nettoyage sp6cifique comprend les 6tapes suivantes : 

(T) Tappareil se d6pla9ant initialement sur la premiere 
portion de surface, apr^s detection dun changement d'etat du(des) deuxieme(s) 
capteur(s) d'inclinaison (correspondant a son transfert sui la deuxieme portion de 
10 surface), on commande une premiere inversion de sens d'entrainement des organes 
dentrainement par les moyens moteurs, 

(2*) puis, apres detection d'un changement d*6tat du(des) 
premier(s) capteur(s) d'inclinaison (correspondant k son transfert sur la premidre 
portion de surface), on coirunande une deuxieme inversion de sens d'entrainement 
15 des organes d'entrainement par les moyens moteurs. 

Selon un mode de mise en ceuvre avantageux, on commande 
rex6cution de la procedure de nettoyage specifique lors de chaque detection d'un 
transfert de I'appareil de nettoyage d'lme portion de surface horizontale sur une 
parol inclinee d'un angle 6gal ou sup^rieur a Tangle de reference du capteur 
20 d'inclinaison par rapport a ladite portion horizontale. 

En particulier, avantageusement et selon I'invention, au moins 
un capteur d'inclinaison est adapts pour changer d'6tat lorsque I'inclinaison de 
I'appareil par rapport k I'horizontale d6passe ime valeur d'angle de reference de 
I'ordre de 60^. 

25 En outre, selon I'invention, chaque procedure de nettoyage 

specifique dune zone de jonction est declench6e lors de la delivrance d'lm signal de 
changement d'6tat d'au moins un capteur d'inclinaison, c'est-a-dire une valeur 
61ectrique directement accessible sur une porte d'entr6e du microprocesseur des 
moyens 61ectroniques de commande dont sont classiquement 6quip6s les appareils 

30 de nettoyage classiques actuels. Cette gestion ne necessite done qu'une 
transformation du fonctionnement des moyens 61ectroniques de commande pour 
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programmer ces demiers de fa9on qu'ils commandent une procedure de nettoyage 
specifique lors d*un changement d'6tat du capteiir d'inclinaison, repr6sentatif d'xm 
transfert de I'appareil entre deux parois contigues. 

En utilisant un capteur d'inclinaison pr6sentant im angle de 
5 reference sensiblement sup6rieiir a 45°, par exemple de Tordre de 60^ par rapport k 
rhorizontale permettant de d^tecter la presence de Tappareil sur ime parol verticale, 
la procedure de nettoyage specifique est d^clench^e imiquement lors du transfert de 
I'appareil entre ime parol de fond et ime parol lat6rale du bassin (ou inversement), la 
presence d'autres parois inclin6es par rapport k la parol de fond, par exemple lors de 
10 la presence d'une fosse a plongee, restant done inop^rante vis-a-vis de cette 
procedure de nettoyage specifique. N6anmoins, si Tappareil est aussi dot6 d'lm 
capteur d'inclinaison pr^sentant un angle de ref(§rence sensiblement inf^rieur k 
Tangle minimum d'inclinaison des portions de parois de la surface immergee par 
rapport k Thorizontale, par exemple de Tordre de 20° detectant sa presence sur la 
15 parol de fond horizontale, la procedure de nettoyage speciiique pent etre d6clenchee 
lors du passage entre la parol de fond horizontale et une parol inclin^e k moins de 
90° par rapport k Thorizontale, par exemple, inclin6e entre 20° et 60° par rapport k 
rhorizontale telle qu'ime parol de fond de fosse a plongee. 

Avantageusement et selon I'invention, on renouvelle au moins 
20 ime fois les etapes (1) et (2), ou les 6tapes (1*) (2'). 

En variante, avantageusement et selon Tinvention, on execute 
les etapes (1) et (2), ou les 6tapes (1') et (2') ime seule fois, lors de chaque procedure 
de nettoyage sp6cifique. 

L'invention s'6tend a un appareil de mise en oeuvre du precede 
25 selon Tinvention. EUe conceme done un appareil de nettoyage automatique d'une 
surface immergee dans un liquide, comprenant : 

- un chassis portant un dispositif de filtration du liquide, 

- des organes d'entrainement du chassis sur la surface k 

nettoyer. 
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- des moyens moteurs portes par le chassis et agenc6s pour 
transmettre un mouvement motexir k au moins une partie des organes 
d'entramement, 

- des moyens electroniques de commande des moyens 

5 moteurs, 

caract6ris6 en ce que : 

- il comprend au moins im capteur d'inclinaison (19) de 
I'appareil adapte(s) pour d^tecter les changements d'inclinaison de Tappareil 
correspondant a son passage sur une zone de jonction concave entre deux portions 

10 de la surface immergee inclin6es Tune par rapport k Tautre, 

- les moyens electroniques de commande sont adapt6s pour 
d^clencher entre deux portions de la surface immergee inclin6es Tune par rapport k 
I'autre, ime procediure de nettoyage sp6cifique de la zone de jonction. 

Avantageusement, un appareil selon Tinvention est aussi 
15 caracterise par tout ou partie des caracteristiques suivantes : 

- les moyens Electroniques de conmiande sont adapt6s pour 
que ladite procedure de nettoyage sp6cifique comprenne au moins detix inversions 
de sens d*entralnement de Tappareil, avec au moins une inversion sm chaque portion 
de surface, de sorte que Tappareil passe au moins trois fois sur ladite zone de 

20 jonction concave, d'une portion k Tautre de la surface immergee, 

- il comprend au moins un capteur tfinclinaison adapt6 poxir 

* 

changer d'etat lorsque I'inclinaison de I'appareil par rapport k I'horizontale passe par 
une valeur d'angle de r6f6rence pr6d6temiin6e, 

- les moyens Electroniques de commande sont adapt6s pour 
25 pouvoir commander, aprEs detection d'un changement d'Etat d'au moins un capteur 

d'inclinaison, lors de la proc6dure de nettoyage sp6cifique, une Etape (1) d'inversion 
du sens d'entrainement des organes d'entramement par les moyens moteurs, 

- il comprend un unique capteur d'inclinaison, 

- les moyens Electroniques de commande sont adaptEs pour, 
30 aprEs I'Etape (1), et aprEs une pEriode de temps prEdEterminEe ti, commander une 

Etape (2) d'inversion k nouveau du sens d'entrainement des organes d'entrainement 



7 



wo 2005/061823 PCT/FR2004/003293 

par les moyens moteurs, la valeur de la p6riode de temps ti etant sufFisamment 
importante pour permettre le passage de Tappareil d'une portion a Tautre de la 
surface immerg6e, mais suffisamment faible pour que ladite nouvelle inversion de 
sens d'entrainement ait pour effet de diriger Tappareil k nouveau vers ladite zone de 
5 jonction, 

- les moyens 61ectroniques de commande comportent une 

temporisation de mesure de ti, 

- il comprend au moins im premier capteur d'inclinaison 
adapte pour d6tecter le d6placement de Tappareil sur l*une, dite premiere portion, 

10 desdites portions de surface, au moins un deuxi^me capteur d'inclinaison adapte 
pour detecter le d6placement de Tappareil sur la deuxi^me portion de svirface, et les 
moyens 61ectroniques de commande sont adaptes poxir, lors de la procedure de 
nettoyage specifique : 

. Tappareil se deplafant initialement sur la premiere 
15 portion de surface, apres detection d'un changement d*6tat du deuxieme capteur 
d'inclinaison (correspondant a son transfert sur la deuxieme portion de surface), 
commander une premiere 6tape (!') d'inversion du sens d'entramement des organes 
d'entrainement par les moyens moteurs, 

. puis aprds detection d'lm changement d'etat du premier 
20 capteur d'inclinaison (correspondant h son transfert sur la premiere portion de 
surface), commander une deuxieme 6tape (2') d'inversion de sens d'entrainement des 
organes d'entrainement par les moyens moteurs, 

- il comprend au moins un capteur d'inclinaison adapte pour 
changer d'etat lorsque I'inclinaison de I'appareil par rapport k I'horizontale depasse 

25 xme valeur d'angle de reference de I'ordre de 60°, 

- les moyens 61ectroniques de commande sont adapt6s pour 
renouveler au moins xme fois les 6tapes (1) et (2), ou les etapes (1') et (2'), 

- les moyens 61ectroniques de commande son adapt6s pour 
que, lors de chaque procedure de nettoyage sp6cifique, les 6tapes (1) et (2), ou les 

30 6tapes (1') et (2') soient ex6cut6es une seule fois. 
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L'invention conceme aussi un proced6 et un appareil, 
caract6rises en combinaison pour tout ou partie des caract6ristiques mentionn6es ci- 
dessus ou ci-apr^s. 

D'autres caract6ristiques, buts et avantages de rinvention 
5 ressortiront de la description qui suit en reference aux dessins annexes qui 
repr6sentent a titre d'exemple non litnitatif un appareil confonne h Tinvention ; sur 
ces dessins : 

la figure 1 est une coupe par un plan longitudinal axial 
AA de Tappareil de nettoyage selon I'invention, 
10 - la figure 2 en est une coupe par un plan transversal BB, 

la figure 3 est une vue schematique d'un capteur 
d'inclinaison equipant un appareil de nettoyage selon Tinvention, 

et la figure 4 est un schema representant les etapes de 
d6roulement d'une procedure de nettoyage confonne a Tinvention. 
15 L'appareil repr6sent6 a titre d'exemple aux figures 1 et 2 est 

constitu6 par un chassis form6 d*un corps 25 ouvert a sa base, cette demiere etant 
6quip6e d'une plaque d'obturation 26 dot6e d*entr6es 27 d'aspiration du liquide au 
voisinage de la surface k nettoyer. 

Le corps 25 est dote a sa partie sup6rieure d'une sortie 3 de 
20 refoulement, situee k I'oppos^ de la base dudit corps de fa9on a refouler le liquide 
selon une direction orthogonale k celle-ci, 

Le corps 25 est int6rieurement 6quip6 d'un carter 6tanche 4 
qui est log6 dans celui-ci le long de son axe transversal comme le montrent les 
figures. 

25 Ce corps 25 forme autour du carter 4 une chambre de filtration 

4a 6quip6e d'une poche souple de filtration 5 qui est fixee a la base du corps sur le 
pourtour de la plaque 26, Cette poche est form6e par ime membrane en im inat6riau 
souple maill6 ou tricot6 de type connu en soi. 

Par ailleiu:^, le carter 4 contient, d'une part, un moteur 

30 61ectrique de pompe 6 dispos6 dans une zone centrale de celui-ci, d'autre part, im 
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moteur d^entrainement reversible k courant continu 7 dispose en position excentree 
transversalement par rapport k cette zone centrale. 

Le moteur de pompe 6 entraine par un arbre 8 une h61ice ou 
roue axiale de pompe 9, qui est dispos6e dans un manchon 10 de guidage du flxix, 

5 insere dans la sortie 3. 

Le moteur tfentrainement a courant continu 7 entraine par un 
arbre 11 une roue de transmission 12 qui est reliee par des courroies caoutchoul^es 
13 a deux roues telles que 14, disposees aux deux extr6mit6s longitudinales du 
corps. 

10 Chacune de ces roues entrame im rouleau cylindrique 

transversal 15 habille par im manchon souple en mousse de polyur6thane alv6ol6e 
16. Les deux manchons 16 sont agenc6s pour venir en contact avec la surface 
immergee et remplissent la double fonction consistant a engendrer une progression 
de Tappareil dans un sens ou dans Tautre selon le sens de rotation du moteur 7, et k 

15 assurer un brossage de la surface tendant h d6coller les impuretes ou depots de 
celle-ci, qui sont ensuite aspir6es dans la chambre de filtration 4a par les entrees 27 

sous Teffet de la pompe 9. 

En outre un flotteur 17 form6 par un cylindre creux est 
articule au-dessus du corps 25 sur les cotes de celui-ci dans im plan transversal. Ce 

20 flotteur qui pent contenir xm poids mobile tel qu'une bille de plomb, coopfere avec le 
d6centrage du moteur 7 pour d6s6quilibrer Tappareil lorsqu'il se trouve au niveau de 
la ligne d'eau ; il conditionne ainsi un deplacement lateral de Tappareil le long de 
cette ligne. Le flotteur 17 sert 6galement k saisir Tappareil lors de manipulations. 

L'appareil de nettoyage selon Tinvention comprend, en outre, 

25 une carte electronique IS k microprocesseur(s) programm^e, en premier lieu, de 
fa9on classique, pour gerer le fonctionnement de cet appareil, et par exemple, tel 
que decrit dans le brevet FR-2.567.552 pour commander Tex^cution de programmes 
de nettoyage standard au cours desquels sont combines des arrets p6riodiques de la 
pompe 6 et des inversions p6riodiques du moteur d'entrainement 7. 

30 Cet appareil de nettoyage comprend, dans le carter 4, un 

capteur d'inclinaison 19 adapt6 pour changer d*6tat lors d'un transfert de cet appareil 
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entre deux parois inclin6es tfun angle sup6rieiir ou egal k 60"" Tune par rapport a 
I'autre, et plus sp6cifiquemeiit dans le cadre d'un bassin de piscine, lors du transfer! 
entre une parol de fond horizontale 31 et une parol lat6rale verticale 30 de ce bassin. 

Tel que repr6sent6 schematiquement k la figure 3, ce captevu: 
5 d'inclinaison 19 comprend un boitier creux 20 dot6 d'un tron9on superieur 20a de 
forme cylindrique prolong6 d*un tron9on inf6rieur 20b de forme tronconique 
pr6sentant un angle au sommet 6gal a 60"^. La paroi du boitier creux 20 est en 
materiau 61ectriquement conducteur et est reli6e k la masse de la carte 
electronique 18. 

10 Ce boitier 20 renferme ime bille 21 egalement en mat6riau 

electriquement conducteur logee dans le tron9on inferieur 20b dudit boitier, ainsi 
qu'un contact electrique filaire 22 s'6tendant axialement dans le tron9on superieur 
20a, de fa9on qu'une connexion entre la bille 21 et le contact electrique 22 soit 
6tablie lors d'une inclinaison du capteur 19 d'un angle sup6rieur ou 6gal a 60° par 

1 5 rapport a sa position horizontale initiale representee figure 3, 

Comme represente figure 1, le boitier 20 du capteur 19 est 
fixe globalement verticalement, dans sa position representee figure 3, k ime paroi du 
corps 25 de Tappareil de nettoyage. Ainsi, lorsque cet appareil de nettoyage est 
horizontal, le capteur 19 est dans la position representee figure 3. Lorsque Tappareil 

20 de nettoyage prend une inclinaison d'un angle superieur k environ 60"^ par rapport a 
I'horizontale, la bille 21 vient au contact electrique de Textremite de rei6ment filaire 
22 qu'elle relie done k la masse de la carte electronique 18. L'eiement filaire 22 est 
par ailleurs egalement relie la carte electronique 18, de telle sorte que ce contact 
de la bille 21 avec cet element filaire produise un signal representatif du 

25 changement d'etat du capteur 19 d'inclinaison. 

Ce changement d'etat est obtenu par exemple lorsque le 
rouleau amont de Tappareil de nettoyage atteint la hauteur (a) representee figure 4 
sur la paroi laterale 30 (en provenance de la paroi de fond 3 1). 

Selon rinvention, et tel que represente schematiquement a la 

30 figure 4, la carte electronique 18 est programmee, lors d'un changement d'etat du 
capteur d'inclinaison 19 representatif du transfer! de I'appareil de nettoyage entre la 
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paroi de fond 31 et une paroi lat6rale 30 du bassin, pour lancer line procedure de 
nettoyage sp^cifique de la zone de jonction concave entre les parois 30, 31 
consistant h : 

- stopper le moteur 7 et done la progression de I'appareil de 

5 nettoyage, puis commander I'inversion du moteur 7 de fa9on i provoquer un 
d6placement de I'appareil de nettoyage dans un sens oppos6 h. son sens de 
deplacement initial pendant une p6riode tj de I'ordre de 2 ^ 4 secondes, adapt6e pour 
provoquer un retour et \m d6placement de cet appareil sur la paroi de fond 3 1 du 
bassin, par exemple jusqu'^t la position (b) representee figure 4 et, 

10 - stopper a nouveau le moteur 7, puis inverser k nouveau le 

moteur 7 apres la p6riode de temps ti, de fa9on h r6-enclencher le cycle de 
progression classique command^ par le programme de fonctionnement de I'appareil 
de nettoyage, en deplacement selon la fltehe (c) representee figure 4. 

De plus, de fa9on avantageuse, et afin de minimiser la perte de 

15 temps engendr6e par la mise en ceuvre de la procedure de nettoyage sp6cifique, on 
stoppe la progression de I'appareil sensiblement immediatement apres la detection 
d'un changement d'etat du capteur 19 (lorsque I'appareil atteint une hauteur 
predeterminee sur la paroi laterale 30, par exemple la hauteur (a) representee figure 
4). En outre, une minuterie est declenchee par la carte eiectronique 18 a partir de la 

20 reception du signal de changement d'etat du capteur 19 pour decompter la 
periode ti. 

L'etape d'inversion du sens d'entrainement du moteur pent Stre 
reiteree plusieurs fois, par exemple avec un nombre de reiterations compris entre 2 
et 20. Au contraire, elle peut n'6tre executee qu'une seule fois pour faire effectuer k 

25 I'appareil de nettoyage qu'un simple aller/retour en pied de paroi. En tout etat de 
cause, ^ la fin de la procedure de nettoyage specifique, il est avantageux que 
I'appareil de nettoyage poursuive son deplacement initial normal, c'est-i-dire dans 
I'exemple mentionne ci-dessus poursuive sa montee sur la paroi laterale verticale 30 
au-deia de la hauteur (a). Pour ce faire, la carte eiectronique 18 est avantageusement 

30 adaptee pour dedencher xme nouvelle temporisation pour un periode de temps ta par 
exemple de I'ordre de 15 i 60 secondes, pour commander la remontee de I'appareil 
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de nettoyage jusqu*^ la ligne d'eau du bassin, et ce a partir du d6but de la demidre 
6tape ou le sens d'entratnement du moteur 7 a et6 commandee k nouveau dans le 

sens de d6placement initial. 

U est 6gaiement k noter que Tinvention est tout aussi bien 

5 applicable avec un autre type d'appareil de nettoyage que celui repr6sent6 sur les 
figures, des lors qu'il est possible de commander une inversion du sens 
d'entrainement de cet appareil de fagon logique. EUe pourrait done ainsi mSme 8tre 
applicable a des appareils autres que ceux k moteur(s) 61ectrique(s). EUe est de la 
mSme fa9on applicable aussi bien a un appareil de nettoyage comprenant plusieurs 

10 moteurs 61ectriques d'entrainement, par exemple comme decrit dans FR 2.818.680. 

II est k noter egalement que la procedure de nettoyage 
specifique peut etre declench6e non pas au passage de la paroi de fond 3 1 vers une 
parol verticale laterale 30, mais au contraire lors d'un passage en sens inverse 
lorsque Tappareil de nettoyage descend d'une parol verticale laterale 30 pour passer 

15 sur la paroi de fond horizontale 3 1 . 

Egalement, k la place d'une temporisation selon ime periode 
de temps ti declenchee pour assurer le retour de Tappareil de nettoyage sur la 
portion de surface sur laquelle il etait initialement, on peut utiliser plusieurs 
capteurs d'inclinaison. Par exemple, Tappareil de nettoyage peut etre dote de deux 

20 capteurs d'inclinaison tels que 19 months Tun verticalement comme decrit ci-dessus, 
Tautre horizontalement. 

Ce deuxieme capteur mont6 horizontalement ne foumira un 
signal k la carte electronique 1 8 que lorsque Tappareil de nettoyage se d6placera au 
moins sensiblement horizontalement sur la paroi de fond 3 1 (avec une inclinaison 

25 inf6rieure, dans Texemple donne, k 30° par rapport k Thorizontale), Dbs qu'il 
quittera cette paroi de fond et que son inclinaison sera superieure a 30°, par 
exemple, par rapport k Thorizontale, ce deuxieme capteur d'inclinaison changera 
d*6tat. A partir des deux signaux foumis par de tels capteurs d'inclinaison, la carte 
61ectronique 18 peut 6tre ais6ment prograinm6e pour assurer des deplacements 

30 d'aller/retour la zone de jonction entre les deux parois 30, 3 1 ou deux autres parois 
d'inclinaison differentes. L'angle du c6ne du deuxieme capteur d'inclinaison peut 



13 



wo 2005/061823 PCT/FR2004/003293 

etre choisi avec une valeur diff6rente pour foumir une valeur de r6f6rence au 
capteur differente de 30^, par exemple de Tordre de 20*^. Cette valeur doit etre 
inferieure a rinclinaison la plus faible, par rapport k rhorizontale, des parois non 
horizontales de la surface immergde. Ainsi, ce deuxieme capteur permet de d6tecter 
5 la presence de Tappareil sur une portion de paroi horizontale. 

Par ailleurs, on peut utiliser un capteur double (k deux cones 
et deux billes) ou deux capteurs horizontaux montes tete-beche et reli6s en parall^le 
k la carte 18 pour pouvoir d6tecter les modifications d'inclinaison de Tappareil dans 

les deux sens de d6placement. 
10 Par exemple, Tappareil 6tant initialement sur la paroi de fond 

horizontale 3 1 : 

- lorsque le premier capteur vertical change d*6tat, d6tectant 
ainsi un passage de Tappareil sur une paroi laterale verticale 30, on stoppe le(les) 
moteur(s) 7 et done la progression de Tappareil, puis on inverse le(les) moteur(s) 7 

15 d'entrainement tant que le deuxifeme capteur d'inclinaison ne change pas d'6tat, 

- et, lorsque le premier capteur est revenu a son etat initial 
(rappareil n'est pas sur la paroi laterale verticale 30) et que le deuxieme capteur est 
revenu a son etat initial (Vappareil est sur la paroi de fond horizontale 31), on stoppe 
a nouveau le(les) motexir(s) 7, puis on inverse a nouveau le(les) moteur(s) 7 pour 

20 ensuite, soit r6iterer plusieurs fois ces 6tapes, soit r6-enclencher la procedxire de 
nettoyage standard. 

II est 6galement possible, en variante, d'utiliser d'autres types 
de capteurs d'inclinaison que ceux d6crits ci-dessus et repr6sentes sur les figures 
et/ou d'autres logiques de commande programm6es dans la carte 61ectronique 18, 

25 notamment selon les valeurs d'angle de r6f6rence (seuils de d^clenchement) choisis 
pour les capteurs. Par exemple, il est possible d'utiliser des capteurs d'inclinaison 
num6riques presentant un ou plusieurs seuils de d6clenchement H est possible de 
prevoir autant de capteurs ou de valeurs de seuils de d6clenchement (6ventuellement 
r6glables) qu'il y a de valeurs d'inclinaison des portions de surface par rapport k 

30 rhorizontale. 
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Rien n'empeche egalement de combiner differentes logiques 
de commande par exemple une logique de commande k un capteiir xinique et 
temporisation pour le nettoyage des zones de jonction concaves entre les parois 
verticales et le fond horizontal, et line logique de commande a deux capteurs pour le 
5 nettoyage des zones de jonction concaves entre la parol de fond et les parois 
faiblement inclin6es par rapport h Thorizontale (par exemple fosse k plong6e). 

En tout etat de cause, I'invention consiste essentiellement a 
faire realiser automatiquement des d6placements d'aller/retour k la zone de jonction 
concave entre des parois d'inclinaisons differentes telles que 30, 31 de fafon k 
10 ameliorer le nettoyage de cette zone de jonction concave resultant de passages 
repetitifs de Tappareil de nettoyage sur cette zone. 

L*appareil de nettoyage selon I'invention est done con9u, 
moyennant une modification mineure pour assurer de fa9on efficace le nettoyage 
des portions de surface de bassins situees en pied des parois lat6rales de ces bassins. 

15 
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REVENDICATIONS 
1/- Proc6d6 de pilotage d'lin appareil de nettoyage 
automatique d*une surface immerg^e dans un liquide, cet appareil comprenant : 

- un chassis portant un dispositif de filtration du liquide, 

5 - des organes (15, 16) d'entrainement du chassis sur la 

surface k nettoyer, 

- des moyens (7) moteurs portes par le chassis et agences 
pour transmettre xin mouvement moteur a au moins une partie des organes (15, 16) 
d'entrainement, 

10 - des moyens (18) electroniques de commande des moyens 

moteurs, 

ledit procede comprenant une op6ration consistant a : 

- d^tecter les changements d*inclinaison de Tappareil 
correspondant a son passage sur une zone de jonction concave entre deux portions 

15 (30, 3 1) de la surface immerg^e inclin^es Tune par rapport a Tautre 

et etant caract6ris6 en ce que, 

- sous condition qu'au moins un changement d'inclinaison de 
I'appareil soit d6tect6, on d6clenche une procedure de nettoyage consistant en au 
moins deux inversions de sens d'entrainement de Tappareil, avec au moins une 

20 inversion sur chaque portion (30, 31) de surface, de sorte que I'appareil passe au 
moins trois fois sur ladite zone de jonction concave, d'lme portion k Tautre de la 
surface immergee. 

2/ - Proced6 selon la revendication 1 , caracterise en ce que 
Tappareil comprenant au moins un capteur d'inclinaison (19) adapte pour changer 
25 d*6tat lorsque rinclmaison de Tappareil par rapport k Thorizontale passe par une 
valeur d'angle de r6f6rence pr6d6termin6e, et les moyens (18) 61ectroniques de 
commande des moyens (7) moteurs 6tant adapt6s pour pouvoir commander une 
inversion de sens d'entrainement des organes (15, 16) d'entrainement par les moyens 
(7) moteurs, la procedure de nettoyage sp6cifique comprend T^tape suivante : 
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(1) apres detection d'un changement d'etat d'au moins un 
capteur d'inclinaison (19), on commande une inversion de sens d^entrainement des 
organes (15,16) d'entrainement par les moyens (7) moteurs. 

3/ - Procede selon la revendication 2, caract6ris6 en ce que 
5 Tappareil comprenant un unique capteur d'inclinaison (19), la procedure de 
nettoyage specifique comprend, aprfes I'^tape (1), T^tape suivante : 

(2) apr6s une p6riode de temps pr6d6termin6e ti, on 
commande une nouvelle inversion de sens d'entrainement des organes (15, 16) 
d'entrainement par les moyens (7) moteurs, la valeur de la periode de temps ti 6tant 

10 sufFisamment importante pour permettre le passage de Tappareil d'une portion a 
Tautre de la surface immerg6e, mais suffisanraient faible pour que ladite nouvelle 
inversion de sens d'entrainement ait pour effet de diriger I'appareil k nouveau vers 

ladite zone de jonction. 

4/ - Proced6 selon la revendication 3, caracteris6 en ce que ti 

15 est inferieure a 10 secondes. 

5/ - Proced6 selon la revendication 4, caract6rise en ce que ti 

est comprise entre 2 secondes et 4 secondes. 

6/ - Proc6d6 selon Tune des revendications 3^5, caract6ris6 

en ce qu'on declenche une temporisation de mesure de ti lors de T^tape (1). 
20 7/ - Proc6d6 selon la revendication 2, caract6ris6 en ce que 

Tappareil comprenant : 

- au moins un premier capteur d'inclinaison adapte pour 
detecter le d6placement de I'appareil sur Tune, dite premidre portion, desdites 
portions de surface, 

25 - au moins xm deuxieme capteur d'inclinaison adapts pour 

detecter le d6placement de I'appareil k la deuxieme portion de surface, 
la procedure de nettoyage sp6cifique comprend les 6tapes suivantes : 

(1') I'appareil se d6pla9ant initialement sur la premiere 
portion de surface, aprds d6tection d'un changement d'etat du(des) deiDdeme(s) 

30 capteur(s) d'inclinaison, on commande une premiere inversion de sens 
d'entrainement des organes (15, 16) d'entrainement par les moyens (7) moteurs. 
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(2') puis, aprfes detection d*un changement d'6tat du(des) 
preinier(s) capteiir(s) d'inclinaison, on commande une deuxidme inversion de sens 
d'entrainement des organes (15, 16) d'entramement par les moyens (7) moteurs. 

8/ - Proced6 selon Time des revendications 2 4 7, caracteris6 
5 en ce qu'au moins im capteur d*inclinaison (19) est adapte pour changer d*6tat 
lorsque Tinclinaison de I'appareil par rapport k Thorizontale depasse une valeiu* 
d'angle de reference de Tordre de 60°. 

9/- Precede selon Tune des revendications 3 ou 4, 
caracteris6 en ce qu'on renouvelle au moins une fois les 6tapes (1) et (2), ou les 
10 etapes (1') et (2^. 

10/- Proc6d6 selon Tune des revendications 3 ou 4, 
caracteris6 en ce qu'on execute les 6tapes (1) et (2), ou les Stapes (1*) et (2') une 
seule fois. 

11/- Procede selon Time des revendications 2 a 10, 
15 caracteris6 en ce que Ton commande Texecution de la procedure de nettoyage 
specifique lors de chaque detection d*xm transfert de Tappareil de nettoyage d*\me 
portion (31) de surface horizontale sur une paroi inclin6e (30) d'un angle 6gal ou 
superieur a Tangle de r6ference du capteur d'inclinaison (19) par rapport a ladite 
portion horizontale. 

20 12/- Appareil de nettoyage automatique d'une surface 

immerg6e dans un liquide comprenant : 

- \m chassis portant xm dispositif de filtration du liquide, 

- des organes (15, 16) d'entrainement du chassis sur la 

surface k nettoyer, 

25 - des moyens (7) moteurs portes par le chassis et agenc6s 

pour transmettre un mouvement moteur k au moins une partie des organes (15, 16) 
d'entrainement, 

- des moyens (18) ^lectroniques de commande des moyens 

(7) moteurs, 

30 - au moins un capteur d'inclinaison (19) de Tappareil adapte 

pour dStecter les changements d*inclinaison de Tappareil correspondant au passage 
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sur une zone de jonction concave entre deux portions (30, 31) de la surface 
immerg6e inclin6es Tune par rapport a Tautre, 

caract^rise en ce que : 

- les moyens (18) 61ectroniques de commande sont adaptes 
5 pour d^clencher, sous condition au moins qu'un changement d'inclinaison de 

Tappareil soit detecte, une procedure de nettoyage consistant en au moins deux 
inversions de sens d'entrainement de Tappareil, avec au moins une inversion sur 
chaque portion (30, 31) de surface, de sorte que Tappareil passe au moins trois fois 
sur ladite zone de jonction concave, d'une portion a i'autre de la surface immergee, 
10 13/- Appareil selon la revendication 12, caract6ris6 en ce 

que: 

- il comprend au moins un capteur d'inclinaison (19) adapts 
pour changer d'6tat lorsque Tinclinaison de Tappareil par rapport k lliorizontale 
passe par une valeur d'angle de reference pr6determinee, 

15 - les moyens (18) 61ectroniques de commande sont adaptes 

pour pouvoir commander, apres detection d'xm changement d'etat d*au moins un 
capteur d'inclinaison lors de la procedure de nettoyage sp6cifique, une 6tape (1) 
d'inversion du sens d'entrainement des organes d'entrainement (15, 16) par les 
moyens (7) moteurs. 

20 14/- Appareil selon la revendication 13, caract6rise en ce 

qu'il comprend un unique capteur d'inclinaison (19), et en ce que les moyens (18) 
61ectroniques de commande sont adaptes pour, apr^s I'^tape (1), et aprds ime periode 
de temps pr6d6termin6e ti, commander une etape (2) d'inversion k nouveau du sens 
d'entrainement des organes (15, 16) d'entrainement par les moyens (7) moteurs, la 

25 valeur de la periode de temps ti etant suffisamment importante pour permettre le 
passage de I'appareil d'une portion k I'autre de la surface immergee, mais 
suffisamment faible pour qu'une nouvelle inversion de sens d'entrainement ait pour 
efifet de dinger I'appareil k nouveau vers ladite zone de jonction. 

15/- Appareil selon la revendication 14, caract6ris6 en ce 

30 que ti est inf6rieure ^10 secondes. 
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16/- Appareil selon la revendication 15, caracterise en ce 
que ti est comprise entre 2 secondes et 4 secondes. 

17/- Appareil selon Tune des revendications 14 a 16, 

caracterise en ce que les moyens (18) 61ectroniques de conunande comportent une 

5 temporisation de mesure de ti. 

18/- Appareil selon la revendication 13, caracteris6 en ce 

que : 

il comprend au moins un premier capteur d'inclinaison 
(19) adapte pour detecter le deplacement de Tappareil sur Time, dite premiere 
10 portion, desdites portions de surface, 

il comprend au moins un deuxieme capteur d'inclinaison 
(19) adapte pour detecter le d6placement de Tappareil par rapport a la deuxieme 
portion de surface, 

les moyens (18) electroniques de commande sont adaptes 

15 pour, lors de la procedure de nettoyage sp6cifique : 

. Tappareil se depla9ant initialement sur la premiere 
portion de surface, aprds detection d'un changement d'etat du(des) deuxieme(s) 
capteur(s) d^inclinaison, commander vme premiere 6tape (1*) d^inversion du sens 
d'entrainement des organes (15,16) d'entrainement par les moyens (7) moteurs, 

20 . puis apres detection d'lm changement d'etat du(des) 

premier(s) capteur(s) d'inclinaison, commander une deuxidme 6tape (2') d'inversion 
de sens d'entrainement des organes (15, 16) d'entrainement par les moyens (7) 
moteurs. 

19/- Appareil selon I'une des revendications 13 k 18, 
25 caracteris6 en ce qu'il comprend au moins im capteur d'inclinaison (19) adapte pour 
changer d'etat lorsque I'inclinaison de I'appareil par rapport k I'horizontale depasse 
une valeur d'angle de reference de I'ordre de 60^. 

20/- Appareil selon Tune des revendications 14 k 19, 
caracterise en ce que les moyens (18) 61ectroniques de commande sont adapt6s pour 
30 renouveler au moins une fois les 6tapes (1) et (2), ou les 6tapes (1') et (2'). 
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21/- Appareil selon Tune des revendications 14 a 19, 
caracterise en ce que les moyens (18) 61ectroniques de commande son adapt6s pour 
que, lors de chaque procedure de nettoyage sp6cifique, les etapes (1) et (2), ou les 
6tapes (1') et (2') soient ex^cut^es une seule fois. 
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